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man sagen kann, ein erstes Integral der Grl. (176). Eine
zweite Gleichung zwischen cp und ifj kann man etwa aus dem
Fl'achensatze erhalten. Man berechne den Drall des Systems
fur die Axe a. Der Drall wird, wie man leiclit findet,

y l" + y l*v cos & ~
i

Das statische Moment der 'ausseren Krafte, d. h. der beiclen
Gewichte far die Axe a lasst sicli ebenfalls sofort angeben;
es ist nebenbei bemerkt, gleicb F(p + Fl/Jt Nach. dem Flachen-

satze ist nun -j~  gleich  diesem Momente.    Dies  liefert  erne

zweite Gleicliung zwisclien cp und iff und zwar jene Grleichung,
die durcb. Addition der GrL (176) zu einander entsteht.

Ein anderes Verfaliren zur Ableitung der Bewegungs-
gleicb.ungen bestebt in der unmittelbaren Anwendung des Prin-
cips von d'Alembert. Man bringt an jedeni Massentheilchen
die Tragheitskraffce an? die sich in den Winkelbeschleunigungen
und Winkelgeschwindigkeiten ausdrticken lassen und sckreibt
an; dass beide Korper A und J3 im Gleichgewiclite sein milssen,
womit man sofort die Bewegungsgleickungen erhalt.

Diese Vergleicne zeigen; dass die Gleichungen von L a-
g range in der That fiir jenen vollstandig entbehrlich sind?
der die in den ersten beiden Abschnitten dieses Bandes behan-
delten Lehren beherrscht. Freilich lasst sich aber anderer-
seits auch nicht verkennen, dass die Anwendung der Methode
von Lagrange zwar einige Anspriiche an die Rechengewandt-
heit stellt; dass sie aber ein scharferes Nachdenken; das sich
bei den anderen Wegen nothig macht; nicht verlangt. Insofern
und in Bezug auf die allgemeine Anwendbarkeit des gleichen
Verfahrens in den verschiedensten Fallen ist sie den fruher
entwickelten und von mir im allgemeinen bevorzugten Ver-
fahren ohne Zweifel tiberlegen.

Ich gehe jetzt zu den Schliissen iiber; die sich aus den
Differentialgleichungen (176) ziehen lassen. Mmmt man an;